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Рис.1 – Загальний вигляд полірованих пластин склоподібного тетраборату літію 
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КІНЕМАТИЧНЕ ДОСЛІДЖЕННЯ ПЛОСКИХ МЕХАНІЗМІВ 3-ГО КЛАСУ 
Плоскі механізми третього класу використовують у двигунах-компресорах, механізмах 
спеціальних насосів, що перекачують рідкий кисень при низьких температурах та 
високому тиску, у механізмах металообробних верстатів, тощо [1, 2, 3]. 
Для аналітичного кінематичного дослідження використовують метод замкнутих 
векторних контурів [4, 5, 6]. При цьому зазначається, що дослідити структурну групу 3-го 
класу можна за допомогою системи чотирьох тригонометричних рівнянь, які 
диференціюють за узагальненою координатою. Розв‟язати систему таких рівнянь можна 
тільки наближеними методами. Розглянемо механізм 3-го класу (рис. 1). 
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Рис. 1 – Кінематична схема механізму 3-го класу 
Ступінь вільності механізму W=1. 
Він складається з початкового 
механізму, до складу якого 
надходять ведуча ланка 5 та корпус 
механізму і однієї структурної групи 
ланок (ланки 1; 2; 3; 4). Формула 
будови механізму становить: 
порядокклкл 3.3.1 .  
Для замкнутих контурів АDEB та 


























де l1, l2, l3, l4 – розміри відповідних ланок; 
lАС, lАВ – відстані між кінематичними парами А, С, В; 
1, 2, 3, 4,  – відповідні кути; 
хА, хВ, yA, yB – незмінні координати відповідних кінематичних пар; 
cosОСС lх , sinОСС lу – координати кінематичної пари С.
Диференціюємо рівняння (2) за узагальненою координатою  (  – кутова координата 



















Розв‟язуємо систему рівнянь (3) за методом Крамера, визначаємо аналоги кутових 





де і=1, 2, 3, 4; 
D та Di – визначники 4-го порядку. 















































Визначник Di отримаємо, якщо замінимо і-й стовбець у визначнику (5) на стовбець 
правих частин рівнянь (3). 
Дійсні кутові швидкості і-их ланок структурної групи визначаємо за рівнянням: 




де 5 – кутова швидкість ведучої ланки механізму. 
Розглянемо інший варіант кінематичного дослідження механізму 3-го класу. 
Використовуємо структурну властивість механізму змінювати клас в залежності від іншої 
умовно можливо обраної ведучої ланки механізму. У нашому випадку це ланки 1 або 2. 







З аналізу формул (7) бачимо, що незалежно від того, яка з ланок 1 або 2 буде умовно 
ведучою, механізм 3-го класу умовно перетворений на механізм 2-го класу з послідовним 
приєднанням структурних груп 2-го класу. Встановити взаємозв‟язок між кінематичними 
параметрами ланок механізму 2-го класу можна за допомогою аналітичного методу 
досліджень [1], при цьому слід зауважити, що диференціювати отримані рівняння 
проекцій замкнених контурів на координатні вісі слід за узагальненою координатою  
умовно веденої ланки механізму 2-го класу, яка в дійсності є ведучою ланкою механізму 
3-го класу, що досліджується. Задача такого дослідження є задачею статично визначеною.  
Урахування структурних параметрів механізму дозволяє спростити математичну 
модель кінематичних досліджень та зробити їх більш точнішими. 
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СТРУКТУРНИЙ АНАЛІЗ СКЛАДНИХ ПЛОСКИХ ВОСЬМИЛАНКОВИХ 
МЕХАНІЗМІВ ТРЕТЬОГО КЛАСУ 
Механізми, до складу яких надходять структурні групи вищих класів все частіше 
використовуються в сучасних технологічних машинах легкої промисловості. 
Метою роботи є класифікація структурних груп третього класу четвертого порядку з 
шістьма ланками та дев‟ятьма кінематичними парами, на основі яких утворюються 
восьмиланкові механізми відповідного класу. 
На відмінність від механізмів другого класу, до складу яких надходять структурні 
групи такого ж класу п‟яти різних видів, механізми третього класу на основі структурних 
груп третього класу четвертого порядку не мають певної класифікації їх модифікацій. 
